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Motivace a duvody k reseni daného
problému

propojeni teorie s praxi

moznost realizace studentského projektu

spoluprace s krouzkem 3D tisku

prace s drony

inovativni design modelu

prohloubeni zkusenosti v programu Autodesk Inventor

ziskani praxe v programovani a pajeni elektronickych komponent



Cil bakalarskeé prace

navrh a konstrukce trirotoroveého dronu se sklopnymi prednimi rameny
navrh konstrukce v programu Autodesk Inventor

vyroba jednotlivych komponentl pomoci 3D tiskarny
analyza konstrukce dronu pomoci metody konec¢nych prvku

ziskani technickych vypoctul, vykresu a finalniho navrhu trikoptéry



Vyzkumny problém

volba materialu
pohybové funkce dronu
jednoduchost konstrukce
nejvice namahanée dily
odlehceni konstrukce

testovani konstrukce




Metodika prace

sbéer informaci

navrh elektronického schématu zapojeni

vyroba jednotlivych dilu a prirazeni materiala

vygenerovani soukoli prevodového mechanismu

slouceni do sestavy

testovani prednich ramen pomoci FEM

programoveé prevedeni z formatu (.ipt) na (.stl), ziskani G kodu
tisk komponent z PETG

naprogramovani ridici jednotky a zapojeni elektroniky




Schéma zapojeni elektroniky
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Pouzité materialy

PETG

(polyethylene terephthalate glycol)
Identita | Vzhled £ | Fyzikalni 2

P Informace

¥ Zakladni tepelné

Tepelna vodivost |3JDDDE—D1 W/(m-K)

Mémé teplo 2,287 J/(g-°C)

Koeficl...aZnosti |DJ?DZ pmy/ {m-° C)

¥ Mechanické

Chovani | lzotropni

Youngdv modul 27,579 GPa

Poisson...nstanta |DJ42

Modul ... smyku |124D,DDD MPa

Hustota |11541 gfem

¥ Pevnost

Mez pritaznosti |54,400 MPa

]

4

Pevnost v tahu 55,100 MPa

]

4

(carbon fiber reinforced polymer)

CFRP

dentita Vzhled ¥ |Fyzikalni ¥

P Informace
¥ Zikladni tepelné

Tepelna vedivost |1,'I]IS»EIE+'DE W/ (m:K)

Méméteplo 1,130)/(g°C)

Koeficient ... roztaznosti 9,930 pm/ (m-" C)

¥ Mechanicka

Chovani | lzotropni

Youngdv medul 133,000 GPa

Poissonova konstanta |'I], 39

Modul pruz...i ve smyku  53000,000 MPa

Hustota 1,430 g/cm®

¥ Pevnost

Mez pritaznasti 300,000 MPa

Pevnost vtahu | 577,000 MPa




Prevodovy mechanismus

Generater kempenent — celni czubena kola

F Navrh  fa vypodet =
Spolecné i .
SeénaF navrhu Uhel profilu Uhel sklonu
Celkova jednotkova korekce v | 20,0000 deg +|[ 40,0000 deg > W
PoZadovany prevodovy pomer Scenar jednotkového posunut
1,166 ul e Vnitrni Viastni "
Madul Vzdalenost os Celkova jednotkova korekce
0,500 mm || 20,8 mm v| |0,4917ul 3 Nahled. ..
Kolol Kolo2
Komponenta Y B valcova placha Zédnj model Y1 Valcova plocha
Pocet zubd Pocet zubd
55 4 }' E m Podatedni rovina 244l }' E m Podatedni roving
Sitka ozubeni Jednotkove posunut Sifka ozubeni Jednotkove posunut
4,000 mm 3 | 0,0000ul > 4,000 mm > | 0,4917ul >
¥

H| Vypoditat oK Storno




Video rozkladu sestavy M [




FEM - Finite element ethod N [
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Betaflight Configurator

Betaflight Configurator - X

» BETAFLIGHT

Disconnect
Firmware

Setup
Setup WIKI
Callbrate Accelerometer Place board or frame on leveled surface, proceed with calibration, ensure platform is not moving during calibration period
Move multirotor at least 360 degrees on all axis of rotation, you have 30 seconds to perform this task
Reset Settings estore seftings to default

Backup Restore Backup your configuration in case of an accident, CLI settings are not included - use the command diff all' in CLI for this.

&, d Info

ieading {18 deg Reset Z axis, offset: 0 deg

Pitch: 'LD-B deg Arming Disable Flags

Rot 257 deg Bartery voltage: ov
Capacity drawn: 0 mAh
Current draw 000A
RSSI. 50 %
GPS
3D Fixc
Sats:
Latitude:
Longitude:
Instruments

Port utilization: D: 14% U:- 3% | Packeterror:0 | I2Cerror:0 | Cycle Time: 1010 | CPU Load: 11% Firmware: BTFL 3.1.7, Targer: AFNA, Configurator: 10.5.1 (7c3c3efod)



Vysledky a prinos prace

vymodelovani dronu v programu Autodesk Inventor
vytvoreni funkcni prevodovky

testovani v programu Autodesk Inventor

vytisténi soucasti (vypln 25 %)

programovani a sparovani s RC soupravou
praktické vyuziti FPV systému

vyuka studentt




Otazka od oponenta

Da se pohyb ramen trikoptéry ovladat i za letu, nebo je ucele

pohybu ramen jen lepsi uskladnéni trikoptery, resp. uspora mista?

Prvotni zamér - Uspora mista

Pohyb ramen se da ovladat i za letu

V V oV

pridavné kameroveé systémy

akrobaticke prvky



Déekuji za pozornost




